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Introduction 
Le ĐhieŶ est l’aŵi de l’hoŵŵe depuis ϭϰϬϬϬ aŶs [1]. L’hoŵŵe a ƌapideŵeŶt su ƌeĐoŶŶaitƌe les 
ĐapaĐitĠs du ĐhieŶ et l’a eŶtƌaiŶĠ afiŶ Ƌu’il l’aide daŶs soŶ tƌaǀail. Les pƌeŵieƌ chiens dressaient été les 
chiens de gardes, les chiens de chasse et les chiens de berger. Cependant au fur et à mesure que la 
société évolue la place du chien évolue également. Le chien est devenu animal de compagnie et de 
nouvelles tâches lui ont été assignées comme les chiens policiers, les chiens chercheurs de drogue, les 
chiens de secours en milieu urbain. Récemment est apparu un nouveau type de tâche pour le chien, 
l’assistaŶĐe à la peƌsoŶŶe. Les pƌeŵieƌs ĐhieŶs d’assistaŶĐe oŶt ĠtĠ les ĐhieŶs d’aǀeugle eŶtƌaiŶĠs après 
la première guerre mondial pour les soldats aveugles [2]. Plus récemment des chiens sont entrainés afin 
d’aideƌ des peƌsoŶŶes, possédant un handicap moteur, dans leur vie quotidienne. Ils peuvent faire un 
grand nombre d'actions tel que tirer un fauteuil roulant, ramasser, tenir ou apporter des objets, allumer 
et éteindre la lumière et bien plus encore. Ils sont aussi un soutien psychologique extraordinaire. Grâce à 
eux leurs propriétaires deviennent plus autonomes. Un autre type de chien d'assistance est apparu en 
1997, les chiens pour les personnes possédant un handicap mental comme les enfants autistes[3]. Il 
permet à l'enfant de mieux se socialiser et l'empêcher de se mettre en danger, par exemple loƌs d’une 
ballade, il empêche l'enfant de courir sur la route. La demande pour ces deux types de chiens de travail 
est en forte augmentation. L’assoĐiatioŶ HaŶdi'ChieŶ, a formé plus de 1000 chiens en 20 ans et reçoit de 
plus en plus de demandes chaque année[4]. Ces chiens sont formés dès leur naissance, et la formation 
dure 2 ans. Les 6 premiers mois de leur vie, ils les passent dans une famille d'accueil où ils se socialisent 
et apprennent les commandes de base. Puis, pendant 18 mois, ils sont formés dans des centres 
spécialisés où ils apprennent une cinquantaine de commandes. A la fin de leur formation, ils sont donnés 
gratuitement à leur nouveau propriétaire. Les personnes demandant un chien sont évaluées pour voir 
s'ils peuvent  prendre soin du chien, ils ont également reçu une courte formation sur la façon d'agir avec 
leurs chiens. Malgré ces précautions, malheureusement, il y a encore quelques échecs, le maîtƌe Ŷ’a pas 
nécessairement assez d'autoƌitĠ ou le ĐhieŶ Ŷ’aƌƌiǀe pas à s'adapter[5]. Il est parfois compliqué pour le 
chien de passer d'un maître, leur entraîneur, qui est dynamique et actif, à une personne handicapée qui 
est moins actif. C'est à partir de ce constat que naît le projet sur lequel notre équipe travaille 
actuellement. La question fondamentale de ce projet est: est-il possible de faire coopérer un chien est un 
ƌoďot afiŶ d’aŵĠlioƌeƌ la ƌelatioŶ eŶtƌe le pƌopƌiĠtaiƌe et soŶ Đhien?  
  
Travaux connexes 
L’Ġtude de l’iŶteƌaĐtioŶ et la ĐoopĠƌatioŶ eŶtƌe aŶiŵal et ŵaĐhiŶe est ƌĠĐeŶte. [6] Gerdzhev et al. 
proposent un système où un chien de recherche en milieu urbain transporte et délivre un robot 
jusƋu’auǆ peƌsoŶŶes à seĐouƌiƌ. Le ĐhieŶ et le ƌoďot Ŷ’iŶteƌagisse pas ŵais Đela est bien de la 
coopération. [7] Ribeiro et al. proposent un dispositif ou le maitre du chien est capable de connaitre à 
distance la posture du chien. Le système récupère des informations pƌoǀeŶaŶt du ĐhieŶ Đ’est uŶ dĠďut 
d’iŶteƌaĐtioŶ. [4] Vernay et al. discutent de scénarios d'interaction possible entre une personne 
haŶdiĐapĠe, uŶ ĐhieŶ d’assistaŶĐe et d'un robot. Nous somme partie de ces scénarios afin de développer 
notre projet. 
Contexte 
Nous travaillons actuellement sur le projet COCHISE ANR-012-BLAN. Dans ce projet nous reprenons 
deux scénarios proposé par [4] Vernay : le ƌappel et l’aleƌte. Le premier scénario proposé est une 
solution au problème du rappel qui se pose loƌsƋue le ĐhieŶ Ŷ’est plus a poƌtĠ de ǀue ou de ǀoiǆ. Cela 
peut arriver si le chien a échappé à la vigilaŶĐe du pƌopƌiĠtaiƌe ;pouƌsuite d’uŶ ĐhatͿ ou plus siŵpleŵeŶt 
si le ĐhieŶ est eŶ teŵps de pause, il est autoƌisĠ à s’ĠloigŶeƌ de soŶ pƌopƌiĠtaiƌe. Le ĐhieŶ doit ƌeǀeŶiƌ 
ǀeƌs soŶ pƌopƌiĠtaiƌe. DaŶs le Đas d’uŶe peƌsoŶŶe possĠdaŶt uŶ haŶdiĐap, Đelle-Đi Ŷ’a pas forcément la 
puissaŶĐe de ǀoiǆ ŶĠĐessaiƌe ou la ŵoďilitĠ pouƌ ƌegagŶeƌ l’atteŶtioŶ du ĐhieŶ. DaŶs Đette situatioŶ uŶ 
sǇstğŵe ƌoďotisĠ peut seƌǀiƌ d’iŶteƌŵĠdiaiƌe eŶtƌe le pƌopƌiĠtaiƌe et soŶ ĐhieŶ. 
 
Figure 1 Émision d'ordres 
La Figure 1 propose un système ou les ordres sont émis par le propriétaire et le système embarqué 
sur le chien les retransmet à celui-ci. Le second scénario proposé est une solution aux problèmes 
requéraŶt uŶ sǇstğŵe d’aleƌte. La proposition est du concevoir un system capable de détecter 
diffĠƌeŶtes situatioŶ de daŶgeƌ. Le ĐhieŶ s’assoie à ĐôtĠ de soŶ propriétaire qui est tombé et abois. Le 
chien accompagne une personne ayant des troubles mentaux et il soƌte d’uŶe zoŶe pƌĠdĠfiŶie. DaŶs 
Đ’est deuǆ Đas le sǇstğŵe pouƌƌait eŶǀoǇeƌ uŶe aleƌte à uŶe tieƌĐe peƌsoŶŶe. 
 Figure 2 Système d'alerte 
Nous tƌaǀailloŶs eŶ Ġtƌoite ƌelatioŶ aǀeĐ l’assoĐiatioŶ HaŶdi’ChieŶ afiŶ de dĠǀeloppeƌ des sǇstèmes 
répondant à ces scénarios. 
Enjeux technique 
Les enjeux techniques sont nombreux. Il faut premièrement collecter les informations provenant du 
chien.  
 Quelle est sa localisation ? Où est-il par rapport à son propriétaire, est-il dans une zone 
connue (zone prédéfinie), un parc, une plage, au croisement de la rue ?  Comment est son environnement ? Il y a-t-il des peƌsoŶŶes autouƌ ou d’autƌes 
animaux qui attirent son attention?  Quelle est son activité ? Est-il assis coucher ou en train de courir ? 
Ces informations peuvent être ensuite combinés Đoŵŵe pouƌ le sĐĠŶaƌio de l’alerte ou envoyés 
directement au propriétaire du chien ou à une tierce personne. Une autre partie de nos travaux est  
justeŵeŶt de ĐƌĠeƌ  l’iŶteƌfaĐe utilisateuƌ affiĐhant ces informations de manière lisible et claire. Grâce à 
cela le ŵaitƌe peut dĠĐideƌ d’agiƌ suƌ le ĐhieŶ. C’est la tƌoisiğŵe paƌtie Ƌuelles soŶt les aĐtioŶs, les stiŵuli 
permettant  au système robotisé de communiqué avec le chien ? Pour cela nous pouvons interagir avec 
ses ϱ seŶs. Le seŶs pƌiǀilĠgiĠ pouƌ la ĐoŵŵuŶiĐatioŶ est l’ouïe. Nous ĐoŵŵuŶiƋuoŶs aǀeĐ le ĐhieŶ 
principalement avec la voix. Mais les autres sens sont tous autant essentiels comme le toucher. 
L’utilisatioŶ de la Đaƌesse pouƌ le ƌĠĐoŵpeŶseƌ est uŶe paƌtie importante de sa formation. La Table 1 
montre les stimuli qui peuvent être utilisés afin de communiquer avec le chien. Ces stimuli peuvent être 
combinés afin que le chien suive une instruction de son maitre. La Table 2 montre quelque exemple de 
combinaison pour certaine instructions.  
  
Table 1 Exemples de stimuli des sens 
Sens Stimuli 
Ouie  Ordre vocal 
Toucher  Caresse 
Vibration 
Gout  Croquettes 
Vue  Pointage 
Odorat  Spray 
 
Table 2 Exemples d'instructions utilisant les sens 
Instruction Sens 
Viens ! Auditif 
Assis Auditif 
C’est ďieŶ Auditif + Tactile 
Auditif + Gustatif 
Attrape Auditif + Visuel 




Nous avons commencé la ĐƌĠatioŶ d’uŶe laisse électronique constitué sois d’uŶ haƌŶais, sois d’uŶ 
collier équipé de dispositifs électroniques communiquant sans fils avec un smartphone.  Nous avons 
pensé à uŶ eŶseŵďle d’aĐtioŶŶeuƌs Đoŵŵe des hauts paƌleuƌs, des ǀiďƌeuƌs, la siŵulatioŶ d’uŶe caresse. 
Le haƌŶais et le Đollieƌ disposeƌoŶt ĠgaleŵeŶt d’uŶ eŶseŵďle de Đapteuƌ tel Ƌu’uŶ sǇstğŵe GP“ pouƌ la 
localisation du chien, des accéléromètres et des gyromètres afiŶ de dĠteĐteƌ l’aĐtiǀitĠ du ĐhieŶ. Nous 
avons élaboré 2 prototypes. Le premier est un harnais équipé d’uŶ sŵaƌtphoŶe d’uŶ aĐĐĠlĠƌoŵğtƌe et 
d’uŶ gǇƌoŵğtƌe. Celui-ci récupère les données des capteurs et les envoie au second smartphone tenu par 
le propriétaire du chien. Les données sont traitées et permettent de détecter l’aĐtiǀitĠ du ĐhieŶ. Le 
sǇstğŵe utilise uŶ algoƌithŵe d’appƌeŶtissage afiŶ d’effectuer la dĠteĐtioŶ de l’aĐtiǀitĠ. Pouƌ plus de 
détail reporté vous à l’aƌtiĐle [8]. Le second prototype est un harnais équipé de hautparleurs amplifiés 
connectés à un smartphone positionné sur le dos du chien. Le smartphone dispose d’oƌdƌes ǀoĐauǆ 
préenregistrés. Ces ordres peuvent être déclenchés à distance par le smartphone du maître. Les résultats 
de ces deux prototypes sont présentés dans le chapitre suivant.  
Premiers résultats 
Loƌs d’uŶe eǆpĠƌieŶĐe aǀeĐ  le premier harnais nous avons tenté de différencier 4 activités du chien : la 
marche, la course, la position assis et la position coucher. Nous avons obtenu un taux de reconnaissance 
de 91% pour la marche, 83% pour la course, 86% pour la position assis et 75% pour la position couché. Le 
pourcentage global de détection sur notre expérience est de 83%. Ce premier résultat est très 
eŶĐouƌageŵeŶt pouƌ la suite suƌ l’utilisatioŶ de Đapteuƌ afiŶ de dĠteĐteƌ l’aĐtiǀitĠ du ĐhieŶ. 
Nous avons également effectué une expérience utilisant le second prototype. Pour cela nous avons mis 
le chien équipé du harnais seul dans une pièce. Dans cette pièce étais disposé des caméras afin de voir 
eŶ teŵps ƌĠel les ƌĠaĐtioŶs du ĐhieŶ. Nous aǀoŶs dĠĐleŶĐhĠ à distaŶĐe l’oƌdƌe de se ĐouĐheƌ au ĐhieŶ. Sa 
pƌeŵiğƌe ƌĠaĐtioŶ ĠtĠ l’ĠtoŶŶeŵeŶt. Il se ŵit à ĐheƌĐheƌ soŶ ŵaîtƌe. Apƌes la ƌĠpĠtitioŶ de l’oƌdƌe, le 
ĐhieŶ Đ’est eǆĠĐutĠ. Ce ƌĠsultat est aussi tƌğs eŶĐouƌageaŶt ƋuaŶt à la possiďilitĠ de doŶŶĠ des oƌdƌes au 
chien sans la présence physique de son maître.  
Conclusion 
Dans cet article, nous présentons nos idées sur la façon dont un système peut communiquer avec un 
chien. Nous présentons également les deux premiers prototypes que nous avons développés. Nos 
premiers résultat montre que nous pouvons dĠteĐteƌ l’aĐtiǀitĠ du ĐhieŶ à distaŶĐe et ĠgaleŵeŶt Ƌue le 
chien peut obéir à un ordre vocal enregistré sans la présence de son maître. Dans nos travaux futurs, 
nous allons combiner plusieurs stimuli tels que les vibrations. Nous allons aussi ajouter d’autre capteur 
tel Ƌu’uŶ GP“ afiŶ de ĐoŶŶaitƌe sa loĐalisatioŶ. Une autre partie importante de nos travaux sera la 
conception de l’iŶteƌfaĐe utilisateur. Quel dispositif propose au maître, un smartphone, une tablette, une 
ŵoŶtƌe, etĐ… L'importance de l'interface utilisateur qui est vraiment important. Elle doit être facile à 
utiliser et répondre aux attentes de l'utilisateur. Dans notre cas, nous avons deux types d'utilisateurs: les 
éducateurs de chiens et les personnes handicapées. L'interface doit être différente pour chaque type. 
Ceci sera une partie importante de nos futurs travaux. 
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